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(54) Title: DEVICE FOR DETECTING THE POSITION OF TWO BODIES 



(54) Bezeichnung: VORRICHTUNG ZUR ERFASSUNG DER POSITION VON ZWEI K6RPERN 
(57) Abstract 

The invention relates to a device for detecting six components of the 
relative movement of two bodies during a primary two-dimensional translatory base 
movement Said device is comprised of a two-dimensional plate (2) provided with 
optical grating. Said plate is equipped with a number (three) of vertically arranged 
devices (10-12) for detecting distance (i.g. calipers). The invention also has a 
second element (1) comprised of an arrangement of two or three optical gratings 
(6-8) (reading head) and a surface (9) which is parallel to said gratings. The first 
plate (2) is fastened to a body. The second element (1) with a second body is 
brought closer to the first body such that the optical grating permits a detection of 
the relative displacements which are parallel to the lower plate in X and Y directions 
via an evaluation of the intensity of fluctuations of the reflected light. Three optical 
gratings, of which two are parallel to one another, are used for evaluating and the horizontal relative movements and relative rotations (C 
rotation around Z) vertical to the lower plate surface can be detected. At the same time, the vertically arranged distance detection devices 
detect the distances between both devices at three positions. The excursions of said i.g. calipers permit a detection of the additional 
components of relative movement of both bodies distance/movement, posi dons/rotations around the X axis and Y axis simultaneously to 
the above mentioned relative displacements and rotations in the X-Y plane. The calipers (10-12) can also be.placed on the upper body (2). 

(57) Zusammenfassung 

Die Vorrichtung zur Erfassung von sechs Komponenten der Relativbcwegung zweier K5rper bei einer primSr zweidimensional 
translatorischcn Grundbewegung besteht aus einer, mit einer zweidimensionalen, optischen Gitterteilung versehenen Platte (2). die mit 
mchrcren (drei). vertikal angeoidneten Einrichtungen (10-12) zur Abstandserfassung (z.B. Taster) ausgestattet ist. sowie eincm* zweiten 
Element (1). bestehend aus einer Anordnung zweiw oder drciCT optische Gitter (6-8) (Lesekopf) und einer zu diesen parallelen ebenen 
Flache (9). Die erste Platte (2) wird auf einem Kdrper befestigt Das zweite Element (I) wird mit einem zweiten KOrper dem erstem 
KOrper derail angenahert. dass die optischen Gitter Uber Auswertung der Intensitatsschwankungen des reflektierten Lichts eine Erfassung 
der zur unteren Platte parallelen Relatiwerschiebungen in X- und Y-Richtung erlauben. Werden drei. davon zwei zueinander paiallele 
opUsche Gitter zur Auswertung venvendet. lassen sich die horizontalen Relativbewegungen und Relativrotation (C-Rotation urn Z) senkrecht 
zur unteren Plattenflftchen erfassen. Simultan hierzu erfassen die vertikal angeordneten Abstandserfassungseinrichtungen die AbstSnde 
zwischen den beiden Einrichtungen an drei Stellen. Aus den Auslenkungen dieser z.B. Taster lassen sich die weitercn Komponenten der 
Relativbcwegung der beiden Kdrper Z-Abstand/Bewegung. Ugen/Rotationen und die X- und Y-Achse gleichzeitig zu den oben genannten 
Relatiwerschiebungen und Rotationen in der X~Y-Ebene erfassen. Die Taster (10-12) konnen auch am oberen Kdiper (2) angebracht sein 
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Vorrichtimg zur Erfassting der Position von zwel Korpem 

Die vorliegende Erfindiing betrifft eine Vorrichtiang zur Erf as - 
sung und/oder Einstellung der Position von zwei relativ zuein- 
ander bewegbaren Korpem, rait an den Korpem angeordneten 
5 Kreuzstrichgittem, d.h. im Grunde genomraen eine Messeinrich- 
tung, welche die gleichzeitige Erfassung der sechs moglichen 
Bewegungskomponenten bei primar ebenen (2-D-translatorisch.en) 
Relativbewegiingen zweier Korper erlanbt • 

Bei bekcuinten Vorrichtungen dieser Art sind nicht alle sechs 
10 in6glichen Bewegungskomponenten erfassbar, und es sind ziidem Re- 
ferenzkorper (Normale) mit zwei bis drei prazise zueinander an- 
geordneten, ebenen Referenzf lichen erf orderlich. 

Die bekannten Vorrichtungen sind nicht nur bezuglich Erfassung 
von Bewegungskomponenten beschrankt, sondern zudem ausseror- 
15 dentlich aufwendig im Aufbau. In der Regel basieren sie auf der 
Verwendung eines linearen Normals. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine Vorrichtung zu 
schaffen, welche bei einfachem Aufbau die Erfassung aller sechs 
Bewegungskomponenten erlaubt . 

20 Diese AufgsdDe wird bei einer Vorrichtung der eingangs def inier- 
ten Art erf indungsgemass durch die Merkmale des kennzeichnenden 
Teils von Anspruch 1 gelost . 

Besonders vorteilhafte Ausfuhrungsf ormen der Erfindung sind in 
den abhangigen Anspruchen definiert. 

25 Dank der Erfindung sind zwei Relativtranslationen und eine Dre- 
hung auf optischem Weg erf assbar und gleichzeitig die AbstSnde 
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an drei Stellen zwischen zwei Flachen der Korper, so dass alle 
sechs Komponenten der Relativbewegimg der Kdrper erfasst sind. 

Bisher war die Herstellung von Norraalen (Ref erenzkorpem) mit 
zwel bis drei prSzise zueinander amgeordneten , ebenen Referenz- 
5 fiachen notwendig. Nvmmehr ist nur die Erstellung einer Flache 
erforderlich, was einen erheblich geringeren f ertigxingstechni- 
schen Aufwand darstellt. Die Verwendnng von c[uaderf ormigen Nor- 
malen mit zwei oder mehr Ref erenzf ISchen bedeutet einen im Ver- 
gleich dazu erheblich gr6sseren apparativen Aufwand bei der 
10 mxrchfiihrung von Messungen. 

Bisher war eine exakte raumliche Ausrichtung der Kon^onenten 
erforderlich. Hierbei musste die Parallelitat der Messsystem- 
komponenten bezuglich zweier Ebenen zur Durchfuhrung der Mes- 
sung gewahrleistet sein, Bei der vorliegenden Erfindung sind 

15 zwei Kdrper nur bezuglich einer Ebene grob parallel zueinander 
anzuordnen, was durch die Abstandserf assungseinrichtungen zu- 
sStzlich erleichtert wird (drei gleiche Abstande = beide Ebenen 
parallel) . Ein wie in den bisherigen FSllen erf orderlicher Pa- 
gevorgang ist nicht erf orderlich, was die Durchfiihrung von Mes- 

20 sungen erheblich erleichtert. 

Die Verwendung inkrementeller Positionsmessysteme mit Gitter- 
teilung zur Positions- und Lageerf assung bedeutet fiir die Er- 
fassung: hohe Genauigkeit, hohe Aufl5sung, Storunempf indlich- 
keit (elektromagnetisch) , Stabilitat gegenuber atmospharischen 
25 Einflussen (Luf ttemperatur , -feuchte, -druck) , wie sie sich bei 
Verwendung von Laserinterf erometern storend auswirken k6nnen. 

Die Erfindung wird nachstehend, teilweise anhand der Zeichnung, 
noch etwas naher erlSutert. 
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Bs zelgt: : 

Fig. 1 rein schematisch das Koordinatensystem nach ISO fur 
Bewegungen mit sechs Freiheitsgraden; 

Fig. 2 den schematischen Aufbau der erf indungsgemassen Vor- 
5 richtting (Messystem) ; 

Fig. 3a 

bis 3c verschiedene Variemten, rein schematisch, von Mess- 
systemen; 

Fig- 4 eine weitere Anwendung der erf indungsgemassen Vor- 
10 richtung; 

Fig. 5 eine Anwendung zur Kalibration eines Manipulators; 
und 

Fig. 6a 

und 6b eine Anwendung der erf indungsgemassen Vorrichtung zum 
15 Positionieren des K6rpers eines Wafer- Steppers . 

Bin starrer K6rper weist sechs Bewegungsf reiheitsgrade auf : 
Drei translatorische Bewegungskomponenten : X- , Y- und Z- 
Komponente, und drei rotative Freiheitsgrade : A-, B- und C. Die 
Position und Lage eines Korpers wird durch Angabe der sechs 
20 Freiheitsgrade vollstSndig beschrieben. Durch Angabe des zeit- 
lichen Verlauf s dieser sechs Gr6ssen wird die Bewegung des Kor- 
pers vollstandig f estgelegt . Die Anordnung dieser Freiheitsgra- 
de ist an einera Koordinatensystem (nach ISO) in Fig. 1 darge- 
stellt . 



25 



wo 99/17073 



PCT/IB98/01476 



- 4 - 

Kintergrunde der Brfassung der Bahngenauigkeit an Handhabungs- 
ger&ten reap, spezlell von Werkzeugmaschinen 

Die Erfassung der relativen Lage von Werkzeug und Werkstuck an 
Werkzeugmaschinen oder anderen Handhabungsgeraten stellt eine 
5 zentrale Aufgabe der Maschinenmetrologie dar. Eine Reihe von 
MessgerSten wurde hierffir entwickelt. Kennzeichen bisheriger 
Einrichtungen ist, dass itnmer nur Teilkomponenten der Relativ- 
bewegungen erfasst werden, und nicht alle sechs Freiheitsgrade, 
die die Relativbewegung vollstSndig beschreiben, erfasst werden 
10 konnen. 

Die Uberprufung der stiatischen und dynamischen Genauigkeit von 
Werkzeugmaschinen und Handhabungsgeraten erfolgt somit durch 
die getrennte Erfassung einzelner Geometriemerkmale durch eine 
Vielzahl von Messgeraten. Die J\nwendung der verschiedenen 
15 Messmittel bedeutet einen zum Teil erheblichen apparativen und 
zeitlichen Aufwand. Zudem treten zwischen den verschiedenen 
Messungen Anderungen des zu untersuchenden Systems auf , die 
bisher nicht berucksichtigt werden konnten. 

Einrichtungen, die die Erfassung aller sechs Bewegungskomponen- 
20 ten erlauben, weisen im Gegensatz zur vorliegenden Einrichtung 
eine lineare Vorzugsrichtung auf . Diese Messeinrichtungen er- 
lauben demnach nur die Erfassung der sehr eingeschrankten Bewe* 
gungskomponenten in Nichtvorzugsrichtung, im Folgenden mit X- 
Richtung bezeichnet. Somit ist die Erfassung von Bewegungen mit 
25 mehr als einer ausgepragten Bewegungskoordinate nicht mdglich. 
Demgegenuber erlatibt die vorliegende Erfindung die Erfassung 
aller Bewegungskomponenten bei primar zweidimensionalen 
(ebenen) Bewegungen. Somit ist erstmals die koharente Erfassung 
aller Bewegungskomponenten bei allgemeinen ebenen Bahnen mog- 
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lich- Koharenz der Messungen ist erforderlich, um Anderungen 
des zu untersuchenden Systems wShrend der Durchfiihrung der Mes- 
siing auszuschliessen. Die Mdglichkeit von koharenten Messungen 
erdf fnet im Vergleich zu bisherigen Vorgehensweisen elne erheb- 
5 liche Zeit- und Kostenerspamis. Die einzige Moglichkeit einer 
zumindest ansatzweisen Erfassung des vollstandigen Maschinen- 
verhaltens beefcand bisher in der Durchfuhrung von Bearbeitungs- 
versuchen. Die Relativbewegung von Werkzeug und Werkstuck kcuin 
unter Ausklammerung der Drehbewegung des rotierenden Werkzeugs 

10 indirekt und unter Beeintrachtigung der erhaltenen Aussage 

durch die durch den Prozess uberlagerten Einflusse ermittelt 
werden. Die Gepmetrieinformationen mussen dann aus der Gestalt 
des Werkstiicks auf messtechnischem Wege abgeleitet werden. Bei 
derartigen Uberprufungen kann jedoch der zeitliche Verlauf der 

15 Abweichungsgrossen nicht festgestellt werden. 

Aufbau des erfindungsgemass ausgestalteten Messystems 

Wie Fig. 2 zeigt, ist ein Korper 1 mit einer Basis 
(Werkzeughalterung, nicht dargestellt) fast verbunden. Ein Kor- 
per 2 ist mit einer Grundplatte 2' (Werkstuckauf lage) starr 
20 verbunden, deren Relativbewegung zur genannten Basis erfasst 
werden soil. Wird nun uber beispielsweise eine Steuerungsein- 
richtung der Korper 1 nSheriingsweise in der X-Y-Ebene bewegt, 
werden alle Bewegungskomponenten der Relativbewegung erfasst . 

Die Einrichtung besteht aus zwei Korpem 1, 2. Der Korper 2 
25 tragt eine Anordnung zweier orthogonaler Strichgitter 3a, 3b in 
einer Ebene 4 . Der Korper 1 ist ebenf alls mit einer ebenen An- 
ordnung 5 von Strichgittem G, 7 und 8 ausgestattet . 
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Von dlesen Strichgittem in der Ebene 9 slnd zwel parallel, 
nSmlich 6 und 7, und das dritte, 8, ist zu diesen ersten senk- 
recht angeordnet. 

Dlese Anordnung von Strichgittern 3a, 3b und 6 bis 8 erlaubt 
5 die Erfassimg der trans lat or ischen Relativbewegung der Korper 
1, 2 in X- imd Y-Richtung, sowie gleichzeitig die Erfasstang der 
rotativen Relativbewegung (C) der beiden Kdarper durch Vergleich 
der f estgestellten Positionen der beiden parallelen Strichgit- 
ter 6 tind 7. Werden nun zusStzlich zwischen den beiden K6rpem 

10 1 und 2 Einrichtungen zur Erfassung der Abstande der Korper 

vorgesehen, so werden gleichzeitig mit den beiden translatori- 
schen und dem einen rotativen Freiheitsgrad ein weiterer trans- 
latorischer und zwei weitere rotative Freiheitsgrade erfasst: 
Auf bzw. zwischen den beiden Korpem 1, 2 sind drei Einrichtun- 

15 gen 10, 11, 12 zur Abstandserf assung angebracht, in einer Art, 
dass Abstande zwischen den beiden Korpem 1 und 2 bzw. zwischen 
den beiden Ebenen 4 und 9 erfasst werden. Die Anordnung der Ab- 
standserf assungseinrichtungen (kapazitiv, induktiv, tastend 
Oder durch Staudruckmessungen) ist prinzipiell f reigestellt , 

20 jedoch durfen die Messorte zur Erfassung der Abstande aus geo- 
metrischen Grunden nicht auf einer Geraden liegen. Die Auswer- 
tung der drei Abstande liefert Angaben iiber den trans latori- 
schen Freiheitsgrad dZ und die rotativen Freiheitsgrade dA und 
dB. Werden weniger als drei Abstandsmessstellen verwendet, kon- 

25 nen entsprechend weniger Bewegungskomponenten erfasst werden: 

3 Taster: dZ, dA, dB werden explizit bestimmbar; 

2 Taster: dZ ist explizit, dA und dB nur in der Summe bestimm- 
bar; 
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1 Taster: dZ kann explizit, allerdings mit Einschrankungen, dA 

und dB konnen nlcht bestlmmt werden. 

Ahnlich verhalt es slch mit dem Umfang der Aussagen bei Veirwen- 
dung von weniger als 3 Strichgittern am Korper 1: 

5 3 Strichgitter, davon 2 orthogonal, das dritte parallel zu ei- 
nem der beiden ersten Gitter: 

Erfasstmg der zwei Relativtranslationen und der Relativrotation 
um senkrecht zu diesen Translationen stehende Achse. 

2 Gitter, orthogonal: 

10 Die zweidimensionale, trans latorische Bewegung wird erfasst**, es 
ist keine Aussage uber die Rotation um die Achse senkrecht zu 
den beiden Translationsbewegungen moglich; 

1 Strichgitter : 

Nur die Bewegung c[uer zur betreffenden Strichteilung kann er- 
15 fasst werden. 

Darstellung von verschiedenen Bauarten gemass Pig. 3a bis 3c s 

Fig. 3a: Flachige Gitterteilung 3a, 3b und Abstandsref erenz- 
flache am selben Kdrper; die flachige Gitterteilung ist am Kor- 
per 2 angebracht, die drei Strichgitter 6, 7 und 8 am Korper 1, 
20 die Abstandserfassungseinrichtxingen 10, 11, 12 (als Taster aus- 
gefuhrt) sind am Korper 1 angebracht und erfassen drei Abstande 
auf die Ref erenzf lache 4 am Korper 2. 

Fig. 3b: Flachige Gitterteilung cui Korper 1, Abstandsref erenz- 
f lache am anderen KSrper 2. Die flachige Gitterteilung 3a, 3b 
25 ist am Korper 2 angebracht, die drei Strichgitter 6, 7 und 8 am 
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Kdrper 1, die Abstandserf assimgseinrichtungen 10, 11, 12 (als 
Taster ausgefiihrt) sind am K6rper 2 angebracht und erfassen 
drei Abstdnde auf die Ref erenzf ISche 9 am Korper 1. 

Fig. 3c: Fiachige Gitterteilung am Korper 1 und Abstandsref e- 
5 renzfiachen an beiden Kflrpern; die fiachige Gitterteilung 3a, 

3b ist am Korper 2 angebracht, die drei Strichgitter 6, 7, 8 am 
Korper 1, die Abstandserf assixngeinrichtungen sind auf geteilt : 
10 ist am Korper 1, 11, 12 sind am Korper 2 angebracht und er- 
fassen den Abstand auf die Ref erenzf lache 4 am Korper 2 bzw. 
10 die Abstande auf die Ref erenzf lache 9 am K6rper 1. 

Fig. 4 zeigt eine weitere Anwendung: 

Zur Untersuchung von LinearfOhrungssystemen, Aufbauten, die im 
Werkzeugmaschinenbau weit verbreitet sind, wird das fiachige 
Normal 2 auf den in zwei trans lat or ischen Bewegungsrichtungen 
15 verschiebbaren Tisch 2' angebracht. Durch das MessgerSt konnen 
nun in beliebigen Positionen des zweidimensionalen Verfahrbe- 
reiches alle translatorischen und rotativen Abweichxingen von 
der idealen, translatorischen 2-D-Bewegung gegenuber einer Ba- 
sis 13 erfasst werden. 

20 Die Fig- 5 zeigt eine Anwendung zur Kalibration eines Manipula- 
tors: Die Kalibration von Manipulatoren, seriellen oder paral- 
lelen Bewegungseinrichtungen erfordert die Kenntnis der Lage 
und Orientierung des Endeffektors in bezug auf ein ortsfestes, 
gegebenes Bezugssystera. Durch Erfassung der sechsachsigen Posi- 

25 tion und Lage des Endeffektors 3 0 im gegebenen Bezugssystem, 
bestimmt durch eine Werkstuckaufspannf lache 2', wird die Be- 
stimmung von Korrekturwerten fGr den spateren Betrieb und/oder 
die Erfassung der effektiven Manipulator-Geometrieeigenschaf ten 
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ermoglicht . Die M6glichkeit der Verteilung der Messpunkte in 
einer Ebene, aufgespannt durch das flachige Normal 2, bedeutet 
eine erhebliche Verbesserung der Kalibratlonsmoglichkeiten im 
Vergleich zu ausschliesslich 1-D- linear wahlbaren Messpunkten, 
5 da bei der gleichen Messung die anzuf ahrenden Messptinkte eine 
Ebene aufspannen. 

Die Fig. 6a und 6b schliesslich zeigen eine Vorrichtung zum Po- 
sitionieren eiiies Teils 14, beispielsweise eines Wafers, in al- 
ien Preiheitsgraden, bei einer primar zweldimensional transla- 
10 tori s Chen Grundbewegung . 

Die Vorrichtimg besteht aus einem mit einer zweidimensionalen, 
optischen Gitterteilung (Kreuzgitter) 15 versehenen ebenen Kor- 
per 16, der aus Glas oder Metall sein kann und der auf einer 
massiven Grundplatte 17 befestigt ist. In einem daruber ange- 
15 ordneten Komponenten-Tragerk6rper 18 befinden sich, symmetrisch 
verteilt, drei vertikal zum Kreuzgitter 15 angeordnete Ab- 
standserfassungs-Einrichtimgen 19, 20, 21, die Taster oder ka- 
pazitive Sensoren sein konnen. 

Zwischen den Abstandserf assungs-Einrichtungen 19, 20, 21 sind 
20 zweckmassig drei Luftlager 22, 23, 24 angeordnet, die auf dem 
ujiteren Korper 16 mit dem Kreuzgitter 15 beruhrungslos auf lie - 
gen. Statt der Luftlager 22, 23, 24 k6nnen naturlich auch ande- 
re beriihrungsf rei arbeitende Lager Verwendung finden, bei- 
spielsweise Magnetlager. Zwischen den Luftlagem 22, 23, 24 und 
25 dem Komponenten-Tragerkorper 18 sind femer Stellantriebe 25, 
26, 27 angeordnet, die Piezo-Aktoren sein konnen. Mit den 
Stellantrieben 25, 26, 27 kann der Abstand zwischen dem Kompo- 
nenten-TrSgerkdrper 18 und dem darunterliegenden Korper 16 
feinfuhlig verandert werden. 
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In der Mitte des Komponenten-Tragerkorpers 18 ist der zugehori- 
ge Abtastkopf 28 fur die Kreuzgitter 15 posit ioniert . Der Ab- 
tastkopf 28 weist entsprechend der Anordnung nach Fig. 2 wieder 
drei Strichgitter auf , von denen zwei zueinander parallel ange- 
ordnet sind* Dieser Abtastkopf 28 kann Bewegungen des Komponen- 
ten-Tragerkorpers 18 in der X- und Y-Achse sowie Rotationen in 
der XY-Ebene bezuglich dee Kreuzgitters 15 auf optischem Wage 
erf assen. 

Auf dem Komponenten-TragerkSrper 18 ist noch eine Zwischenplat- 
te 29 befestigt. An die Zwischenplatte 29 wird in nicht gezeig- 
ter Weise der exteme Antrieb, beispielsweise drei Linearmoto- 
ren, angekoppelt, der die gesamte luf tgelagerte Baueinheit in 
der X- und Y-Achse bewegt und bezuglich der XY-Ebene drehen 
kann. Die Oberseite der Zwischenplatte 29 ist gleichzeitig die 
Aufnahmeflache fur das zu positionierende Teil (Wafer) 14, das 
zum Beispiel mit Vacuum auf die Zwischenplatte 29 gesaugt und 
damit fixiert werden kcuin. 

Mit der oben beschriebenen Vorrichtung und eiiier elektronischen 
Regelung kann zum Beispiel ein Wafer 14 bezuglich aller seiner 
sechs moglichen Komponenten der Relativbewegung zu einer ebenen 
Grundflache posit ioniert werden. Die Relativbewegungen in X-Y- 
Richtung \ind die Rotationen in der XY-Ebene werden dabei von 
den externen Antrieben (z.B. Linearmotoren) bewirkt und von dem 
zentralen Abtastkopf 28 erf asst. Ausserdem konnen die liber den 
drei Luftlagern 22, 23, 24 angeordneten drei Stellantriebe 25, 
26, 27 den Abstand des Wafers 14 zum ebenen Korper 16 variie- 
ren. Diese Relativbewegung wird mit den drei Abstandserfas- 
sungs-Einrichtungen 19, 20, 21 registriert. 
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Allgemein kann eine solche Vorrichtung iiberall dort elngesetzt 
warden, wo man ein Teil, in diesem Fall Wafer 14, das primSr 
zweidimensional trans latorisch bewegt werden soil, noch zusatz 
lich in alien anderen Komponenten der moglichen Relativbewegiin 
gen sehr genau justieren mochte, wie dies zum Beispiel bei ei- 
nem Waf er~Stepper der Fall ist. 
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Patentanspriiche : 

1. Vorrichtung zur Erfassung und/oder Einstellung der Positi- 
on von zwei relativ zueinander bewegbaren Korpem, mit an den 
Korpern angeordneten Kreuzstrichgittem, dadurch gekennzeich- 

5 net, dass am elnen K6rper (2) ein ebenes £lSchiges Normal als 
ebene Referenzflache (4) mit einer zweidimensionalen Gittertei- 
lung (3a, 3b) angeordnet ist, sowie am anderen K5rper (1) eine 
parallel zum Normal ausrichtbare ebene FlSche (9) mit in dieser 
Oder parallel dazu vorgesehenen mindest:ens zwei Gittem {6, 7, 
10 8) , welche einen Lesekopf bilden, iind dass femer mindestens 

eine zwischen den genannten beiden K5rper£lachen wirksame Ein- 
richtiing (10, 11, 12) izur individuellen M>st:cmdser£assung der 
beiden Flachen (4, B) vorgesehen ist. 

2. Vorrichtting nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dass 
15 zwischen den beiden Korperf lachen drei Abstandserf assungs- 

Einrichtungen vorgesehen sind, welche an drei nicht auf einer 
gemeinsamen Geraden liegenden Stellen angeordnet sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass am genannten suaderen Korper drei Strichgitter vorge- 

20 sehen sind, davon zwei zueinander parallele Gitter. 

4. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Abstcuidserf assungseinrichtungen kapazi- 
tiv, induktiv, mechanisch tastend oder mittels Straudruck ar- 
beitende GerSte sind. 

25 5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Abstandserf assungseinrichtungen als Taster ausgebildet und 
senkrecht aus der einen und/oder anderen FlSche vorstehen. 
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6. Vorrichtiing nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch ge- 
kennzeichnet , dass Mittel zur Speichening und/oder Verarbeitimg 
der anlasslich einer beliebigen Relativbewegung der beiden Kor- 
per erfassten Posit ions werte oder zur gesteuerten Durchf uhrung 

5 einer solchen Bewegung aufgrund vorgegebener Zielwerte vorgese- 
hen sind. 

7. Vorrichtiing nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch ge- 
kennzeichnet , dass die Strichgitter optische Gitter sind. 

8- Vorrichtung zum Posit ionieren von Teilen, vorzugsweise ei- 
10 nes Wafer-Steppers nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet , dass am Komponenten-TragerkSrper fiir die Ab- 
standserf assungs-Einrichtungen noch beriihrungsf rei arbeitende 
Lager und Stellantriebe vorgesehen sind, mit denen der Abstand 
Oder die Lage zwischen dem Komponenten-Tragerkorper und der 
15 zweidimensionalen Gitterteilung (Kreuzgitter) bzw. deren Tra- 
gerkorper unter Zuhilfenahme der Abstandserf assungs- 
Einrichtungen einstellbar ist. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet , dass 
die berCLhrungsfrei arbeitenden Lager Luftlager sind. 

20 10. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet , dass 
die Stellantriebe Piezo-Aktoren sind. 
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